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® UstantriebasteuerBystern fur mit ainam Mikrocomputar ausgerustete Kraftfanrzeuge 
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Hn Laatantriebsstauereyttem fur Kraftfahrzouge, dia we* 
nlgetene elne Last wie etwa einen Electromotor fur einen 
KuhfertQfter enthalten, umfafit einen Mikrooomputer, In dem 
efn UstantriebanotwendJgkelta-Entecheldungsprogramm 
geapelchert tzt, das anhand von erfaftten Fahrzaugbetriebs- 
zustanden entachwdet, ob die Laat angetrieben warden soil 
Oder nlcht und entweder einen Befehi fur erforderitchen 
Leatantrieb oder einen Befehi fur nlcht erforderitchen Laat* 
antrieb ausgJbt. Ferner ist eine LaatantriebeschaJtung vorge- 
aahen, die ala Antwort auf den Befehi fur erforderliohen 
Laatantrfeb einen Antrtabaatrom erzeugt, mit dem die Laat 
angetrieben wnd. Weiterhin iat elne Lastzwangsantrfeba-An- 
forderungaachaltung vorgeeehen, mft der die Laat zwsnga- 
lauflg angetrieben wJrd, wenn der Mlkrocomputar die Aua- 
gaba jegllohen Befehla einsteltt, obwohl aln ZOndschartor 
dea Fahrzeuga geschlossen iat. 
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n * - Klino> den Erfindung, ein Lastantriebssteuereystem fQr nut ei- 

Beschrabung ^ ^^puter ausgerilstete Kraftfahrzcuge zu 

« ^ , 11T ,„ u^t-stt* rfo« Gehiet der ichaffcn, das einen Motor wirksam vor emer Uberhit- 

tasbesondere ein Lastantriebssteuersystem fur nut ei- s ^""S^^iSSSgeltot durch 

nem Mikrocompater ausgerustrte Kreftfahrzeug* wo- ^S^SSffKMibwon- 

bci im Microcomputer ein ^^^^^ ^T^^S^sT^ im Anspruch 

^^^f^^^^^li^r^i l^SKl^rkmalebe.dtlu Die abMngigen An- 

KbeinTe^nS^K^^ to iSBt- «[ jj-* > A^brungsformen der 

^ef bte^^naUe des Mikrooomputer, nicht ^c^^u^er^^ 

tKffie meisten KraM^zeuge mit ei- mit S^^TSUS^ S^SS 

diesem Program erfol^gewohnlich fo'K^e'maBen. SJ^Z V, das auhand dcserfaBtcn 
WetmfQr einen erfaflten Bemebszustand des Kraftfahr- * „ h „ U ,^^S^ tan l* ^techeidet, ob die Last V 
zeugs festgestellt wird, dafi das Antrelbca dcr U« er- 20 ^^™^^^Sl mrf entweder einen 
forderlich ist, wird von einem A ™l^^f™" SCSSXSSSSSXSSm oder einen Befehl 
CPU dei Mikrocomputera erne Spannung *m hohem ^"*f e ^eruS Lastantrieb ausglbu Ferner ist 
Pegel aus gegeben, "^^SSS KtSS™^ die das An- 
den erfaflten BetriebszustarKi f e^esteUt wrc^ oas Laat in Abhaigigkeit von diesen Befehlen 

Antreiben der Last nicht erf orderhch trt ^ cine 25 ™J« g£ ^^trieb3tong 1st so beachaffcn.dafl 
Spannung mlt nkdrigem Pegel ausgegeben, urn das An- ^^S^S^ denTefchl far erforderlieben Last- 

^^SS^S^'^S^A^ irAun^SB^e^obwoblderZOnd. 
pX^eder eSeTpannuag aft hohem Pegel noch etoe ^J^SSa^ssteuersystem wird wibrend 
Spannung nut niedrigem Pegel ausgegeben. so dafl am In F^^beiSadem Motor der Be- 
AWangsansehluBein^^herl 35 ^g^SlSSSSSiS X* Motor. dun* die 
wird. D ^f^* e .^~£ e^Tthi Ra^- FaWugbetrieb^astands-Erfassungseinrichtung V 
halten, bis in die CPU erne Eingabe wie etwa em «au raar ax&und des erfaflten Fabxzeugbe- 
^«oderderglekA«erfolgtwd^eLart^A ^^Ksetooai wird, ob das Antreiben der 
und unerwartet angettleben »^ ™J™22? „ L^otwSsist oder nicht. urn unter der Wirkung des 
eingegeben wird, welches bewk^dafl die LasUntnebs- « ^^?™^^rV gespdcherten Lastzntriebsnot- 
schaitung eingeschaltet V entweder 
biler Zustandgesch^fcjv.ndem es unsicher ist, ob die ™Wf^£ erfo^^^Lastantrieb oder den Be- 
Last angetneben wird oder mem. . . ; , „ f . h , ffir n]ckt erforderlieben Lastantrieb auszugeben. 

Deswegen wird als Obliche A^a^cherhe^m^- die Lastantriebsschaltung 

nabme bei Auftreten einer Anomdie im Mjkrocompu- « Daher Befehl fur erforderUchen Last- 

ter das Antreiben der Last zwangslaufig angehalten, so- a att_ ^wori JP^'j" „ Lastantriebsschaltung 
bald eine Anomalie to Mlkrocomputer erfaflt worden «^ "SSSom^^^bS die Last 'e" 
fat. Wenn jedoch die ^t beispie Wei^ ein Eictoomo- ^^^^^^[S^r^n^st. 

Temperatur des Motorktolrmttels anste^en kann. ^[ er X^S der Lastzwangsantriebs-An- 

wenn d»s Kraftfahrzeug weiterfahrtD.es hat zur Folge, ^^^f h ^ -^^iaufig angetrieben. 

daBemeOberhitzungdesMotorsau^^ntama 55 f s X^S M^computer etae Anomalie auftritt. 

Es 1st daher eine Aufgabe der vorUegenden Erfm- ze mr wean fcem BrfeMe auS g eg eben 

dung, ein Ustantriebssteuersystem ^ ^^tE. W erden.^ohl^^brzeug fahrt oder der Motor 

krocomputer ausgerustetc Kraftfahrzeuge zu »chaffen, ^*™* 1 ^ D t w T A \i^ ben Last V sichergesteUtwer- 

daadiemherWmmlicheii.ahnuchenLartanmebss^ ^^^n^^aUsicher^ fOr die Latt "e" erzielt 

systemen angetroffenen Nachtelle ohne andere Sch Wl e- «. ^i^S!^SSSSSn^L der Motor ttuft 

rigkeitcn beseitigen karm. Daa Lastantriebssteuersysteni gemafl der vorUegen- 

Es ist eine weitere Aufgabe der vorUegenden Erfin- vorzugsweise eine Lastzwangs- 

dur,g, ein LaBtantriebs.teaersyjtem fQr ™t «mem ^- ^So^fordenm^emrichtuag "h", die dw 

krocomputer ausgerilstete Fahrzeuge zu schaffen. das ^ n e °^Xe^treiben der Last wenigstens wahrend 

denAnb4eb eiaer Last selbst dana ^ksarn ^h«,tel- « ^^XSS«n die Initialisierung aus- 
len kann, wenn im Mikrocoraputer eine Anomahe auf- ^^T^^ dcr Mikrocompater die Ausgabe 

^rSrSS5!»^ felSer^ehle aufgruad seiner Inltialisierung em- 
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stelit Befehle vom Mikrocomputer V kdnnen namlich 
nicht nur dann nicht ausgegeben werden, wenn im Mi- 
krocomputer eine Anomalic auftritt, sondeni auch dann 
nicht wenn der Mikrocomputer "c" initialisiert wird. 
Wenn die Last V stets zwangsliufig angetrieben wird, 
sofern vom Mikrocomputer keinerlei Befehle ausgege- 
ben werden, obwohl der Zundschalter T geschlossen 
ist wird die Last "e" auch dann angetrieben, wenn der 
Mikrocomputer initialisiert wird, so daB die Last V 
unnotig beansprucht wird. In dern erfmdungsgemaBen 
Lastantriebssteuersystem, die die Lastzwangsantriebs- 
stop-Anforderungseinrichtung "h* enthalt wird dann, 
wenn der Mikrocomputer keinerlei Befehle ausgibt, 
weil er momentan initialisiert wird, wenigstens wahrend 
der Periode bis zum AbschluB der Initialisierung vernin- 
dert, daB die Last zwangslaufig angetrieben wird. Daher 
wird die Last "e* nicht unndtig beansprucht so daB die 
Zuverlassigkeit und die Lebensdauer der Last V ver- 
bessert werden. 

Weitere Merkmale und Vorteile der Erfindung wer- 
den deutlich beim Lesen der folgenden Beschreibung 
einer bevdrzugten Ausfuhrungsform, die auf die beige- 
fugten Zeichnungen Bezug nimmt; es zeigen: 

Fig. t das bereits erwahnte Blockschaltbild des erftn- 
dungsgemaBen Lastantriebssteuersystems far mit ei- 
nem Mikrocomputer ausgerustete Fahrzeug e; 

Fig. 2 eine schematische, perspektivische Ansicht ei- 
nes Fahrzeugmotorsystems, das ein Lastantriebssteuer- 
system gem&B einer Ausfuhrungsform der vorliegenden 
Erfindung enthalt; 

Fig. 3 ein Schaltbild des Lastantriebssteuersystems 
von Fig. 2; 

Fig. 4 ein FluBdiagrarnm, das die von einer CPU im 
Lastantriebssteuersystem von Fig. 2 ausgefQhrte Last- 
antriebssteuerung veranschaulicht; 

Fig. 5 ein FluBdiagrarnm eines Hintergrundjobs, der 
einen Teil der Lastantriebssteuerung von Fig. 4 bildet; 

Fig. 6 ein Zeitablaufdiagramm. das die Operation des 
Lastantriebssteuersystems der Fig. 2 und 3 in dem Fall 
veranschaulicht, in dem ein Ziindschalter wahrend der 
Fahrt des mit dem erfmdungsgemaBen Lastantriebs- 
steuersystem ausgerusteten Fahrzeugs unmittelbar 
nach dem Offnen wieder geschlossen wird; und 

Fig. 7 ein Zeitablaufdiagramm, das die Operation des 
Lastantriebssteuersystems- der Fig. 2 und 3 in dem Fall 
veranschaulicht, in dem wahrend der Fahrt des mit dem 
erfindungsgem&Ben Lastantriebssteuersystem ausgeru- 
steten Fahrzeugs im Mikrocomputer eine Anomalie 
auftritt. 

In Fig. 2 ist eine bevorzugte AusfOhrungsform eines 
Lastantriebssteuersystems gem&B der vorliegenden Er- 
findung fur ein mit ein era Mikrocomputer ausgerustetes 
Fahrzeug gezeigt wobei das System mit dem Bezugs- 
zeichen S bezelchnet ist Das Fahrzeug gemaB dieser 
AusfQhrungsform ist ein Kraftfahrzeug, das einen Ver- 
brennungsmotor t enthalt Der Motor 1 weist eine 
(nicht gezeigte) Motorkuhlmittelleitung auf, durch die 
das (nicht gezeigte) Motorkflhlmittel (KM) strdmt Die 
Motorkuhlmittelleitung ist mit einem Kuhler 2 verbun- 
den, durch den das MotorkOhlmittel strOmt urn gekuhlt 
zu werden. Der Motor 1 und der Kuhler 2 befmden sich 
in einem Motorraum (MR) des Fahrzeugs. 

An der RQckseite des KQhlers 2 sind ein erster, ein 
zweiter und ein dritter Lufter 3, 4 bzw. 5 angeordnet die 
bewirken, daB Luft durch die durch den Kuhler 2 veriau- 
fenden Luf tkanale strdmt Der erste, der zweite und der 
dritte Lttfter 3, 4 bzw. 5 kdnnen von einem ersten, einem 
zweiten bzw. einem dritten Elektromotor 6, 7, 8 (die 
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jeweils der Last p e" in Fig. 1 entsprechen) angetrieben 
werden. Bin SpiilungsKifter 9 ist in der Nine des KQhlers 
2 angeordnet und wird von einem Elektromotor 10 (der 
der Last V in Fig. 1 entspricht) angetrieben. 
5 Ein MotorkOhlmitteltemperatur-Sensor 11 (der der 
Fahrzeugbetriebszustand-Erfassungseinrichtung "a" in 
FSg, 1 entspricht) ist in der Weise angeordnet, daB er in 
die Motorkiihlmittelleitung des Motors ragt, urn die 
Temperatur (MotorkuhlmitteJtemperatur) des Motor- 
ic Itflhlmittels in der Motorkflhlmittelleitung zu erfassea 
Ein Motorraumtemperatur-Sensor 12 (der der Fahr- 
zeugbetriebszustand-Erfassungseinrichtung a in Fig. 1 
entspricht) ist in der Nahe des Motors 1 angeordnet, urn 
eine Temperatur (Motorraumtemperatur) im (nicht be- 
zeichneten) Motorraum, in dem der Motor 1 angeordnet 
ist, zu erf as sen. 

Das Lastantriebssteuersystem S enthalt eine Motor- 
steuereinheit 15, mit der die Motoren 6, 7, 8 und 10 sowje 
die Sensoren 11 und 12 elektrisch verbunden sind. Eine 
Batterie 14 ist uber einen Zundschalter 13 mit der Mo- 
torsteuereinheit 15 verbunden. Die Motorsteuereinheit 
13 bildet einen Teil der Lastantriebssteuerschaitung C, 
die in Fig. 3 gezeigt ist Die Lastantriebssteuerschaitung 
C enthalt einen ersten, einen zweiten, einen dritten und 
einen vierten Relaisschalter 16, 17, 18 bzw. 19, die mit 
den Motoren 6, 7, S bzw. 10 elektrisch verbunden sind. 
Der erste, der zweite, der dritte und der vierte Relais- 
schalter 16, 17, 18 bzw. 19 sind mit einer Zentraleinheit 
(CPU) oder einem Mikrocomputer 20 {der dem Mikro- 
30 computer c in Fig. 1 entspricht) elektrisch verbunden. 
Die CPU 20 ist mit einem A/D-Umsetzer.(AnaIog/Digi- 
tal-Umsetzer) 21 und mit einer Leistungsschaltung 22 
verbunden. Der A/D-Umsetzer 21 ist mit den Sensoren 
11 und 12 elektrisch verbunden. Die Leistungsschaltung 
35 22 ist mit der Batterie 14 uber den Zundschalter 13 
elektrisch verbunden. 

Zwischen den Relaisschalter 16 und die CPU 20 ist ein 
erster Transistor 23 geschaltet Zwischen den Relais- 
schalter 1 7 und die CPU 20 ist ein zweiter Transistor 24 
geschaltet Zwischen den Relaisschalter 18 und die CPU 
20 ist ein dritter Transistor 25 geschaltet Zwischen den 
Relaisschalter 19 und die CPU 20 ist ein vierter Transi- 
stor 26 geschaltet Mit einer Leitung zwischen dem 
Transistor 23 und der CPU 20 ist ein erster Endwider- 
stand 27 elektrisch verbunden. Mit einer Leitung zwi- . 
schen dem Transistor 24 und der CPU 20 ist ein zweiter 
Endwiderstand 28 elektrisch verbunden. Mit einer Lei- 
tung zwischen dem Transistor 25 und der CPU 20 ist ein 
dritter Endwiderstand 27 elektrisch verbunden, Mit ei- 
ner Leitung zwischen dem Transistor 26 und der CPU 
20 ist einer vierter Endwiderstand 30 elektrisch verbun- 
den. 

Mit einer Leitung zwischen dem Transistor 23 und 
der Leitung, an die der Endwiderstand 27 angeschlossen 
ist ist ein erster Komparator 31 elektrisch verbunden. 
Mit einer Leitung zwischen dem Transistor 24 und der 
Leitung, an die der Endwiderstand 28 angeschlossen ist, 
ist ein zweiter Komparator 31 elektrisch verbunden. Mit 
einer Leitung zwischen dem Transistor 25 und der Lei- 
60 tung, an die der Endwiderstand 29 angeschlossen ist ist 
ein dritter Komparator 33 elektrisch verbunden. Mit 
einer Leitung zwischen dem Transistor 23 und der Lei- 
• tung, an die der Endwiderstand 26 angeschlossen ist ist 
ein vierter Komparator 34 elektrisch verbunden. Mit 
to jedem Komparator 31, 32, 33 und 34 ist eine Zeitgeber- 
schaltung 35 elektrisch verbunden. Eine Lastantriebs- 
schaltung fur den ersten Motor 7 far den ersten Lufter 3 
enthalt den ersten Transistor 23, der so beschaffen ist, 



40 



45 



50 



53 



DE 196 21 776 At 

einer Spumnng nut J 'S^p-JSruogsschaltung fOr den zweiten Mo- 

20. Die Spannung mit hohem Pegel bewirkt, daB der ist time L " tz *™^ L "; U . H ', ^ riritten Lfifter 5 
BasU^om in derx Transistor 23 flieBt, um die Lastanzu- ^^/^^^J^JTe^Sh^ed 
trefoen, weshalb sie "Befehl fur erforderlkhen Lastan- enthitt den dntten ^m^^^?S^S- 

femet den eraten Ssschalter 16. der ge.chlossen ^Anfordw^n^t^h^^l^ 

SLeUeSotoTfOr den S Ulfter4den2wei- AntriebszustSnde der ^Motown .6. 7, £ 
SSktoT Mund den zweiten Relaisschalter 17, die 20 det,ob ein Antteiben 

hfder glrichen Weise wie die Lastantriebsscfaaltung fttr M !^T^^S^^SSuS^M^SL 
den «len Motor « arbeitet Bine Lastantriebsschaltung ae 20a and ^.^^J^J^^^.V a£rten 
for den dritten Motor 8 fur den dritten LOfter 5 emh&lt den and, so j£*S^*u»S«a« *£ 
Sen dritten Transistor 25 und den dritten Relafaachaher ^^^^^^^JS^S^^^ 
18 und arbeitet in der gleichen Welse wie die Laatan- 25 wirf.nachdem ^^^V^^^^^S- 

ft^^f^eSwoW^Antriebaai^uB 20c der ROckaetzsignal ausgibt. um das Progranun in .der CPU 

Anforderungseinnchtungg : inFig. 1- XSKbdta TpromSnnfehler aufgetreten irt, und al* 

konstante anstelgt, die durch «ncn Widerstand und ei- 
nen Kondeosator festgelegt ist Dcm anderen Eingangs- 
anschluB wird cine im voraus festgelegte Spannung 
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Lastantriebssteuemng 

Zun&chst wird mit Bezug auf das FluBdiagramm von 
Fig; 4 eine Lastantriebssteuemng besdirieben, die von 
derCPU20des Lastantriebssteuersysterris S ausgeftihrt 
wird. 

Im Schritt S40 wird nach dem Einschalten des Zflnd- 
schalters 13 das RQcksetzsIgnal mit hohem Pegel (H-Pe- 
gei) bei einem Anstieg der Antriebsspannung Vcc aus- 
gegeben. 

Gleichzeitig wird fur eine vorgegebene Zeitdauer ei- 
ne Iiiitialisienmgsverarbeitimg aijs^ 

Im Schritt S41 wird geprttft, ob dn gespeichertes Pro- 
gramm normal arbeitet oder nicht Falls es normal ar- 
beitet geht der Abiauf welter zu einem Schritt S42, in 
dera die je weiligen Mo toren 6, 7, 8 bzw, 10 fur die LOfter 
wanrend einer Zeitperiode, die im Zeitpunkt des An- 
stiegs der Antriebsspannung Vcc beginnt und bei einem 
im voraus festgelegten Zeitpunkt endet zwangslaufig 
angehalten werden. 

Nach Verstreichen des im voraus festgelegten Zeit- 
punkts fQr die Beendiguhg des zwangsllufigen Anhal- 
tens der jeweiligen Motoren 6, 7, 8 und 10 wird im 
Schritt S43 die Lastantriebssteuerung gem&B einem 
Hintergrundjob (BGJX der im FhiOdiagramm von Fig. 5 
gezeigt 1st, ausgefunrt 

Wenn jedoch im Schritt S41 das im Speicher gespei- 
cherte Programm nicht normal arbeitet, geht der Abiauf 
zum Schritt S44, in dem die Invertierung des Programm- 
abiaufsignals P-RUN beendet wird Wenn die Invertie- 
rung des Programmablaufsignals P-RUN beendet wird, 
wird von der Leistungsschaltung 22, die das Programm- 
abiaufsignal P-RUN Uberwacht, an die CPU 20 das 
RUcksetzsignai oder ein Impuls mit niedrigem Pegel 
(L-Pegel) ausgegeben, um den Betrieb der CPU 20 an- 
zuhalten. 

Der Hintergrundjob im Schritt S43 wird gemaB dem 
FluBdiagramm von Fig* 5 ausgefuhrt Der Hintergrund- 
job entspricht dem Lastantriebsnotwendigkeits-Ent- 
scheidungsprogramm b in Fig. 1. 

Im Schritt S50 wird anhand des Signals vom Motor- 
kQhlmitteltemperatur-Sensor 11 die MotorkOhlmittei- 
tcmperatur erfafit Im Schritt S51 wird entschieden, ob 
die Motorkuhlmitteltemperatur niedriger als 18f/*C ist 
oder nicht Im Schritt S52 wird entschieden, ob eine 
(nicht gezeigte) Klimaanlage eingeschaltet oder ausge- 
schaltet ist Im Schritt S53 wird der erste Motor 6 fur 
den ersten LQfter 3 eingeschaltet, wahrend der zweite 
Motor 7 fQr den zweiten LOfter 4 0,5 Sekunden nach 
dem Beginn der Drehung des ersten Motors 6 einge- 
schaltet wird, wenn die Motorkuhlmitteltemperatur 
nicht niedriger als 100° C ist oder wenn die Klimaanlage 
eingeschaltet ist, obwohl die Motorkuhlmitteltempera- 
tur niedriger als 100° C ist Im Schritt S54 wird entschie- 
den, ob die Motorkuhlmitteltemperatur hdher als 95° C 
ist oder nicht Im Schritt S55 werden der erste Motor 6 
fur den ersten LOfter 3 und der zweite Motor 7 fur den 
zweiten LOfter 4 gleichzeitig ausgeschaltet wenn die 
Motorkunlmitteltemperatur nicht hdher als 95°C ist. Im 
Schritt S56 wird entschieden, ob die Motorkuhlmittel- 
temperatur gleich oder hOher als 108°C ist oder nicht 
Im Schritt S57 wird der dritte Motor 8 fdr den dritten 
LUfter 5 eingeschaltet, wenn die Motorkuhlmitteltem- 
peratur nicht niedriger als 108° C ist Im Schritt S58 wird 
entschieden, ob die MotorkOhlmitteltemperatur hdher 
als 103°C ist oder nicht Im Schritt S59 wird der dritte 
Motor 8 fur den dritten Luf ter 5 ausgeschaltet, wenn die 
Motorkunlmitteltemperatur nicht hOher als 103°C ist 



Im Schritt S60 wird die Motorrauratemperatur anhand 
des Signals vom Motorraumtemperatur-Sensor, 12 er- 
fafit Im Schritt S61 wird entschieden, ob die Motor- 
raumtemperatur hdher als 70*C ist oder nicht Im 
5 Schritt S62 wird der Motor 10 f Or den SpOIungshTfter 9 
eingeschaltet wenn die Motorraumtemperatur nicht 
niedriger als 70*C ist Im Schritt S63 wird entschieden, 
ob die Motorraumtemperatur hdher als 60°C ist oder 
nicht Ira Schritt S64 wird der Motor 10 fur den Spa- 
in lungslufter 9 ausgeschaltet, wenn die Motorraumtempe- 
ratur nicht hdher als 60° C ist 

Die Steuerung fQr den obigen Hintergrundjob kann 
folgenderma&en zusammengefaBt werden: 
(1) Bezuglich Antriebsbedingung, unter der der erste, 
15 der zweite und der dritte Motor 6, 7 bzw. 8 angetrieben 
werden, gilt: 

Der erste Motor 6 far den ersten LOfter 3 wird angetrie- 
ben, wenn die Motorkuhlmitteltemperatur nicht niedri- 
ger als 100° C ist oder wenn die Klimaanlage lauft, und 

20 wird angehalten, wenn die Motorkuhlmitteltemperatur 
nicht hdher als 95° C ist oder wenn der Betrieb der Kli- 
maanlage angehalten wird 

Der zweite Motor 7 fQr den zweiten Lufter 4 wird 0,5 
Sekunden nach dem Einschalten des ersten Motors 6 fur 

25 den ersten LOfter 3 eingeschaltet und gleichzeitig mit 
dem ersten Motor 6 angehalten. 

Der Grund hierfur besteht darin, daft bei gieichzeiti- 
gem Einschalten des ersten und des zweiten Motors 6 
bzw* 7 der Strom stark anstiege, wodurch sich die Batte- 

50 riespannung verSndem wurde. 

Der dritte Motor 8 fur den dritten LOfter 5 wird ein- 
geschaltet falls die Motorkuhlmitteltemperatur nicht 
niedriger als 108°C ist und angehalten, sofern die Mo- 
torkuhlmitteltemperatur nicht hdher als 1 03° C is t 

35 (2) Bezuglich der Antriebsbedingung fQr den Motor 
10 fur den Spulungslufter 9 gilt: 

Der Motor 10 fur den Spulungslufter 9 wird angetrie- 
ben, sofern die Motorraumtemperatur nicht niedriger 
als 70° C ist und angehalten, sofern die Motorraumtem- 

40 peratur nicbt hdher als 60°C ist sofern der Zundschalter 
13 geschlossen ist 

Nach dem Offnen des Zundschalters 13 dreht sich der 
Motor 10 entweder fur 360 Sekunden oder so lange 
weiter, bis die Motorraumtemperatur nicht mehr hdher 

45 als 75° C ist falls die Motorraumtemperatur innerhalb 
einer Zeitperiode von 600 Sekunden ab dem Zeitpunkt 
in dem der ZQndschaiter 13 gedffnet worden ist, einen 
Wert von nicht weniger als 85° C angenommen hat In 
diesem Zeitpunkt wird an den Motor 10 von einer (nicbt 

50 gezeigten) Leistungsversorgungsschaltung Leistung ge- 
fiefert wobei die Leistungszufuhr in einer zeitlichen Be- 
ziehung zum Anhalten des Motors 10 fur den Spulungs- 
lufter 9 automatisch beendet wird. 

55 Steuerung, die ausgefuhrt wird, wenn der 

MotdrzUndschalter 13 geschlossen wird 

Nun wird mit Bezug auf Fig. 6 die Funktion des Last- 
antriebssteuersystems gemaB der voriiegenden Erfin- 
eo dung beschrieben, wenn der Zundschalter 13 in dem mit 
dem Lastantriebssteuersystern gemaB der Erfindung 
ausgertisteten Fahrzeug wahrend des Fahrt des Fahr- 
zeugs gedffnet und sofort danach wieder geschlossen 
wiri 

65 Wenn der Zundschalter 13 geschlossen wird, steigt 
die ZQndspannung VIGN auf 12 V an, so da3 von der 
Leistungsschaltung 22 die Antriebsspannung Vcc (5 V) 
erzeugt wird. Wenn die Antriebsspannung Vcc auf einen 
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Pegel 5 V stabilisiert ist, wird das ZurOcksetzen dcr CPU 
20 becndet, so dafi sie ihren Ausgang vom niedrigen 
LrPegeL zum hohen H-Pegel flndcrt Nach eiaer Zeit tl, 
die in dcm Zeitpunkt bcginnt, in dcm der Zfiadschalter 
13 gesehlossen wordcn ist, wird das Programm in der 
CPU 20 initialisiert, wobei die Inhialisierung wahrend 
einer Zeit \2 erfolgt Nach Abschhifl der Inhialisierung 
tritt die Operation in eine Antriebsentscheidungssteue- 
rung ein. 

Wahrend dieser Antriebtentscheidungssteuerung 
steigt in jeder Lastantriebsschaltung eine Spannung am 
EingangsanschluB jedes (Comparators 31, 32, 33 bzw. 34, 
an den die Zeitgeberschaltung 35 angeschlossen ist, ab 
dem Beginn des Anstiegs der Antriebsspannung Vcc 
alimfihlich an. 

Bis die Eingangsanschlufispannung die im voraus fest- 
gelegte Spannung VREF erreicht hat, wird der Aus- 
gangsanschlufi jedes {Comparators 31, 32, 33 bzw. 34 
aktiviert (es wird ein niedriger Widerstand erzeugt), so 
dafi die Spannung an der Basis des Transistors 23,24,25 
bzw. 2$ die rait dem obigen Ausgangsanschlufi des 
Komparators verbunden ist, auf einen Pegel von annft- 
hernd Null (0 V bis 03 V) gedruckt wird. Folglich wird 
jeder Relaisschalter 16, 17, 18 und 19 im geschlossenen 
Zustand gehalten, so dafi jeder Motor 6, 7, 8 bzw. 10 
zwangslaufig angehaiten wird und folglich keiner der 
LUf ter 3, 4, 5 bzw. 9 angetrieben wird. 

Wenn die Spannung am EingangsanschluB jedes 
Komparators, 'der mit der Zeitgeberschaltung 35 ver- 
bunden ist, die im voraus festgelegte Spannung VREF 
erreicht hat, wird der Ausgangsanschlufi jedes Compa- 
rators 31, 32, 33 bzw. 34 deaktiviert (es wird ein hoher 
Widerstand erzeugt), wodurch ein Zustand geschaffen 
wird, in dem jedem mit diesem Ausgangsanschlufi ver- 
bundenen Transistor 23, 24, 25 bzw. 26 die Basisspan- 
nung (5 V) aufgepragt wird Folglich wird der Relais- 
schalter, fur den in der Antriebsentscheidungssteuerung 
entschieden worden ist, dafi er den Antriebszustand er- 
fullt, gesehlossen, so dafi er den entsprechenden Motor 
6, 7, 8 bzw. 10 antreibt. Es ist festzustellen, dafi das 
Zeitablauf diagraxnm von Fig* 6 einen Zustand zeigt, in 
dem der Neustart des Motors in einem Hochtempera- 
turzustand, der durch das Fahren des Fahrzeugs bedingt 
1st, erfolgt, so dafi sich der Luf ter nach Verstreichen der 
im voraus eingestellten Zeit t4 des Komparators sofort 
dreht 

Hlerbei werden die Antriebsanschlusse 20c, 20d, 20e 
und 20f wahrend einer Zeitperiode (tl + t2) in einem 
Zustand hoher Impedanz (Zustand mit hohem Wider- 
stand) gehalten. Wenn die Steuerung in die Antriebsent- 
scheidungssteuerung emtritt, treten die Antriebsan- 
schlusse wahrend einer Zeitperiode (t3) in einen Zu- 
stand mit hoher Spannung (4,5 V oder hoher) Oder In 
einen Zustand mit niedriger Spannung (0,5 V oder nied- 
riger) ein. In jedem Zustand wird jedoch die Basisspan- 
nung in jedem Transistor 23,24,25 und 26 wahrend der 
Zeit t4 auf einen Wert von 0 V bis 03 V gehalten, urn 
jeden Komparator 31, 32, 33 und 34 zu deaktivieren, so 
dafi der Lastantrieb zwangslaufig angehaiten wird. 

Steuerung, die ausgef Qhrt wird, wenn der 
Mikrocoxnputer anomal arbeitet 

Nun wird mit Bezug auf Fig. 7 der Fall beschrieben, in 
dem der Mikrocomputer mit der CPU 20 in dem mit 
dem erfindungsgemaMJen Las tantriebssteuersys tern aus- 
gerusteten Fahrzeug von Norraalzu stand zum anoma- 
len Zustand wechseit. 



Wahrend des Normalbetriebs des Mikrocomputers 
20 wird die Steuerung des Antreibens oder Anhaltens 
jedes Motors 6, 7, 8, 10 anhand des hohen oder niedrigen 
Spannungspegels der Antriebsanschlusse 20c, 20 d, 20e 

5 und 20f erzielt Mit anderen Worten, der Endwiderstand 
und der Komparator dienen als hohe Widersttnde der 
Lastantriebsschaltung, so dafi es mogiich ist, die Funk- 
tionsweise des Mikrocomputers im Normalbetrieb un- 
ter Verwendung einer Schaltung ohne diese Schaitungs- 

10 telle anstelle der tataachlichen Schaltung zu untersu- 
chen. 

Folglich fliefit der Basisstrom in jedem Transistor 23, 
24, 25 und 26, wenn der AntriebsanschluB 20c, 20d* 20e 
bzw. 20f im Zustand mit hohem Spannungspegel ist, 

is wahrend der Basisstrom beendet wird, wenn der An- 
triebsanschluB sich im Zustand mit niedrigem Span- 
nungspegel befindet. Soxnit kann der Antrieb der Moto- 
ren anhand der gesteuerten Antriebsentscheidung ge- 
steuert werden. 

20 Wenn jedoch im Mikrocomputer 20 eine Anomalie 
auf tritt, beispielsweise aufgrund eines Programrofeh- 
lers, werden die Antriebsanschlusse 20c, 20d, 20e und 20f 
in den Zustand mit hoher Impedanz versetzt. Mit ande- 
ren Worten, ein Widerstand am AntriebsanschluB und 

25 der Komparator dienen als sehr hohe Widerstande, so 
dafi es mogiich ist, den Betrieb bei Auftreten der Ano- 
malie im Mikrocomputer unter Verwendung einer 
Schaltung, die anstelle der tatsachlichen Schaltung nur 
Endwiderstande besitzt, zu untersuchen. 

30 Wenn daher der AntriebsanschluB sich im Zustand 
mit hoher Impedanz befindet, wird jedem Transistor 23, 
24, 25 und 26 die Antriebsspannung Vcc aufgepragt; so 
dafi jeder Motor 6, 7, 8, 10 zwangslaufig angetrieben 
wird. 

35 Nun werden die vorteilhaften Wirkungen des erfin- 
dungsgemafien Lastantriebssteuersystems beschrieben. 

(a) Kraft der Verwendung des Endwiderstands 27, 
28, 29 und 30 als Lastzwangsantriebs-Anforde- 

40 rungsschaltung, der mit der Lastantriebsschaltung 
verbunden ist, kann die Last wie etwa der Lufter- 
motor zwangslaufig angetrieben werden, wenn der 
Entscheidungsbefehl von der CPU 20 nicht ausge- 
geben wird, obwohl der ZUndschalter 13 geschlos- 

45 sen ist Dadurch wird eine Ausfallsicherheit ge- 
schaffen, indem sichergestellt wird, dafi die Last 
selbst bei Auftreten einer Anomalie im Mikrocom- 
puter angetrieben wird. 

(b) Kraft der Verwendung des Komparators als 
so Lastewangsantriebsstop-Anforderungsschaltung, 

der mit der Lastantriebsschaltung verbunden ist, 
kann der zwangsl&ufige Lastantrieb wenigstens 
wahrend der Zeitperiode, in der die Inhialisierung 
des Mikrocomputers abgeschlossen wird, angehal- 
55 ten werden. Dadurch wird eine unnOtige Beanspru- 
chung der Last verhindert, so dafi deren Zuverlas- 
sigkeit und Lebensdauer verbessert werden. 

(c) Die Lastantriebsschaltung enthalt die Transisto- 
ren 23,24,25 und 26, deren Basisstrom in Oberein- 

60 summung mit den hohen und niedrigen Spannungs- 
pegein gesteuert wird, die dem Befehl far erforder- 
lichen Lastantrieb bzw. den Befehl fur nicht erfor- 
derlichen Lastantrieb des Mikrocomputers ent- 
sprechen, und die Relaisschalter 16, 17, 18 und 1% 

65 die geschlossen werden, wenn im entsprechenden 
Transistor der Basisstrom flieBt Die Lastzwangs- 
antriebs-Anforderungsschaltung enthalt den End- 
widerstand 27, 28,29 bzw. 30, der mit der Basisseite 
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des Transistors verbunden ist, urn zu bewirken, daB 
der Basisstrom in den Transistor selbst dann flleOt* 
wenn rich der AusgangsanschluB 20c, 20o\ 20c bzw. 
20f des Mikrocomputers im Zustand mit hoher Im- 
pedanz befindet Weiterhin enthalt die Lastzwangs- s 
antriebsstop-Anforderungsschakung den Kompa- 
rator 31, 32, 33 bzw. 34, dessen erster Eingangsan- 
schluB mit der Zeitgeberschaltung 35 verbunden 
ist, deren Spannung entsprechend einer Zeitkon- 
stante ansteigt, die durch einen Widerstand imd ei- io 
nen Kondensator festgelegt ist, an dessen zwciten 
EingangsanschluB die im voraus festgelegte Span- 
nung angelegt wird und dessen AusgangsanschluB 
mit der Basisseite des Transistors 23, 24, 25 bzw* 26 
verbunden ist Kraft der obigen Anordnung wird 15 
bei Auftreten einer Anomalie des Mikrocomputers 
eine Ausfalisicherheit geschaffen, die die ZuveriSs- 
sigkeit und die Lebensdauer des Lastantriebssteu- 
ersystems verbessert 

(d) Da die Motoren 6, 7, 8 und 10 fur die Lufter 3, 4, 20 
5 bzw. 9 fOr den MotorkQhlmttteikQhler 2 ais Last 
verwendet werden, kann eine Ausfalisicherheit ge- 
schaffen werden, mit der eine Motoruberhitzung 
wirksam verhindert werden kann, selbst wenn im 
Mikrocomputer eine Anomalie auftritt, so daB die 25 
Zuverifissigkeit und die Lebensdauer des Lttfter- 
motors 6> 7, 8 bzw. 10 und des Relaisschalters 16, 17, 
18 bzw. 19 verbessert wird. 

Obwohl mit Bezug auf die Zeichnungen eine boson- 30 
dere Ausfflhrungsform der vorliegenden Erfindung be- 
schrieben worden ist, ist der Umfang der vorliegenden 
Erfindung selbstverstandhch nicht auf diese besondere 
Ausftlhrungsf orm eingeschrankt, so daB A bwandlungen, 
HinzufQgungen und dergleichen an dieser besonderen 35 
AusfOhrungsform vorgenommen werden kdnnen, ohne 
vom Geist und vom Umfang der Erfindung abzuwei- 
chen. 

Obwohl in der beschriebenen AusfOhrungsform fur 
die Last der elektrische Lufterrnotor fOr den Motorktth- 40 
ler als Beispiel verwendet worden ist, kann dieser elek- 
trische Lufterrnotor selbstverst&ndlich durch andere La- 
sten ersetzt sein, die auch bei Auftreten einer Anomalie 
des Mikrocomputers angetrieben werden muss en, bei* 
spielsweise Motoren fur Pumpen, die einen Teil einer 45 
Hydrauiikeinheit eines Fahrzeugsteuersystems wie et- 
wa einer Radaufhangung, einer Vierradlenkung, eines 
Vierradantriebs und eines Antib lockierbremssy stems 
oder dergleichen bilden. 

Obwohl die Lastzwangsantriebs-Anforderungsschal- 50 
tung und die Lastzwangsantriebs stop-Anforderungs- 
schaltung so dargestellt und beschrieben worden sind, 
daB sie einen Widerstand und einen Komparator enthal- 
ten, kdnnen diese Schaltungen selbstverstandlich durch 
andere Schaltungen oder Einrichtungen ersetzt sein, in 55 
denen mittels Software und mitteis der CPU die gleiche 
Funktion und der gleiche Zweck erzielt werden kdnnen. 

Patentanspruche 

60 

1. Lastantriebssteuersystem fur Kraf tfahrzeuge, die 
eine Last (6, 7, 8, 10) enthalten, gekennzeichnet 
durch 

Einrichtungen (1 1, 12) zum Erfassen von Betriebs- 
zust&nden des Fahrzeugs, &s 
einen Mikrocomputer (20), in dem ein Lastantriebs* 
notwendigkeits-Entscheiduhgsprogramm gespei- 
chert ist, das anhand des erfaBten Fahrzeugbe- 
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triebszustands entscheidet, ob der Antrieb der Last 
(e\ 7, 8> 10) notwendig ist oder nicht, und einen 
BefehJ fQr erforderlichen Lastantrieb bzw. einen 
Bef ehl f Or nicht erforderlichen Lastantrieb ausgibt, 
eine Lastantriebsschaltung (23, 16; 24, 17; 25, 18; 26> 
19) zum Steuern des Antreibens der Last (6, 7, 8, 10) 
in Abhangigkeit vom Befehl fQr erforderlichen 
Lastantrieb bzw. vom' Befehl ffir nicht erforderli- 
chen Lastantrieb, die so beschaffen ist, daB sie als 
Antwort auf den Befehl fQr erforderlichen Lastan- 
trieb einen Antriebsstrom erzeugt, unter dessen 
Wirkung die Last (6, 7, 8, 10) angetrieben wird, und 
eine Einrichtung (27, 28, 29, 30) zum zwangslauflgen 
Antreiben der Last (6, 7, 8, 10X wenn der Mikro- 
computer (20) die Ausgabe jeglichen Befehls been- 
det, obwohl ein ZOndschaiter (13) des Fahrzeugs 
geschlossen ist 

Z Lastantriebssteuersystem nach Anspruch 1, ge- 
kennzeichnet durch eine Einrichtung (31, 32, 33, 34) 
zum Anhalten des zwangslauflgen Antreibens der 
Last wenigstens wahrend einer Zeitperiode (t2X in 
der eine Initialisierung des Mikrocomputers (20) 
abgeschlossen wird, wenn der Mikrocomputer (20) 
aufgrund seiner Initialisierung die Ausgabe jegli- 
chen Befehls entstellt 

3. Lastantriebssteuersystem nach Anspruch 2, da- 
durch gekennzeichnet; daB 

die Lastantriebsschaltung einen Transistor (23, 24, 
25, 26), dessen Basisstrom durch einen hohen oder 
einen niedrigen Spannungspegel gesteuert wird, 
die dem Befehl far erforderlichen Lastantrieb bzw. 
dem Befehl fur nicht erforderlichen Lastantrieb 
vom Mikrocomputer (20) entsprechen, sowie einen 
Relaisschalter (16\ 17, 18, 19) enthalt, der geschlos- 
sen wird, wenn der Basisstrom im Transistor (23, 24, 
25, 26) erzeugt wird, und 

die Lastzwangsantrieb-Anforderungseinrichtung 
einen Endwiderstand (27, 28, 2d, 30) enthalt, der an 
die Basisseite des Transistors (23, 24, 25, 26) ange- 
schlossen 1st und bewirkt, daB der Basisstrom in den 
Transistor (23, 24, 25, 26) fileBt, selbst wenn ein 
AusgangsanschluS des Mikrocomputers (20) im Zu- 
stand hoher Imped anz ist 

4. Lastantriebssteuersystem nach Anspruch 2, da- 
durch gekennzeichnet, daB die Einrichtung zum 
Anhalten des zwangslauflgen Lastantriebs einen 
Komparator (31, 32, 33, 34) enthalt, wovon ein er- 
ster EingangsanschluB mit einer Schaltung (35) ver- 
bunden ist, deren Spannung entsprechend einer 
Zeitkonstante ansteigt, die durch einen Widerstand 
und einen Kondensator festgelegt ist, wovon ein 
zweiter EingangsanschluB mit einer im voraus fest- 
gelegten Spannung (VREF) verbunden ist und wo- 
von ein AusgangsanschluB nut der Basisseite des 
Transistors (23, 24, 25, 26) verbunden ist 

5. Lastantriebssteuersystem nach Anspruch 1, da- 
durch gekennzeichnet, daB die Last einen Elektro- 
motor (6, 7, 8, 10) f Or einen Lufter (3, 4, 5, 9) fflr einen 
Ktihler (2% der ein Motorkuhhnittel kOhlt, enthfil t 
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